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© Einrichtung zur Uberwachung des Ruck- bzw. Frontraumes eines einparkenden Kraftfahrzeugs 

(§) Eine Einrichtung zur Oberwachung des Ruck- bzw. Fron- 
traumes eines einparkenden Kraftfahrzeugs wird vorge- 
schlagen. Sie stutzt sich auf oine Video-Kamera mit einer 
Sildscharfsteueruhg, welche ein einma) erkanntes Objekt 
scharfemaBig mit dem Autofokus (AF) uber das gesamte 
Sucherfeld verfolgen kann, beispielsweise per Fuzzy Logic. 
ErfindungsgemaB nutzt die Einrichtung diese Eigenschaft zu 
einer bildverarbeitungsgestutzten Nachfuhrung des Blick- 
winkels einer verschwenkbar (schwenk- und neigbar) ausge- 
bildeten, zur Ruck- bzw. Frontraumuberwachung eingesetz- 
ten Video-Kamera, wodurch ein die ruck- bzw. frontseitige 
Eintauchtiefe des Fahrzeugs begrenzender Gegenstand bis 

zur Beruhrung der StoSstange eingesehen werden kann. r 

Insgesamt raumt die erfindungsgernafie Einrichtung wesent- *j ^ / 

Hche Hindernisse aus, die dem Einsatz von Video-Kameras 

insbesondere bei der RGckraumuberwachung bei Personen- 

kraftwagen bislang im Wege standen. Gleichwoh! kann eine 
I \ entsprechende Einrichtung auch zur Uberwachung des 
W Frontraumes eines Fahrzeugs vorgesehen und eingesetzt 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifft eine Einrichtung zur Oberwa- 
chung des Ruck- bzw. Frontraumes eines einparkenden 
Kraftfahrzeugs gemaB dem Oberbegriff des Anspruchs 5 
1. 

Annaherungsprobleme beim Parken von Fahrzeugen 
sind hinreichend bekannt Die DE43 03 066A1 be- 
schreibt eine Parkhilfe fur Kraftfahrzeuge, die auf zwei 
den Rtickraum eines Fahrzeug schrag nach unten ge- 10 
neigt abtastenden optischen Sende-/Empfangssensoren 
basiert. Solche aktiven Systeme mit Infrarotlicht oder 
auf der Basis von Ultraschall analog wirkende kranken 
an mangelnder MeBgenauigkeit, Zuverlassigkeit und 
Reproduzierbarkeit 15 

Die DE92 15 502 Ul behandelt eine Distanzberech- 
nungs-Vorrichtung fur ein Kraftfahrzeug als Entschei- 
dungshilfe fur den Fahrzeugfuhrer, welche auch zum 
Riickwartsheranparken etwa an eine Laderampe vorge- 
sehen werden kann. Sie stutzt sich auf einen Distanzta- 20 
ster in Form eines beriihrungslosen Entfernungs-MeB- 
gerats, das beispielsweise im Heckbereich oder im Be- 
reich der vier Ecken oder auf dem Dach eines Kraftfahr- 
zeugs positioniert ist. Dabei kann die Vorrichtung auch 
videotechnische Mittel zur Messung verwenden. 25 

Die JP 1-164637 A2 und die JP 2-299944 A2 beschrei- 
ben Systeme, die Ruckraum-Videokameras vorsehen, 
um Hindernisse im Fahrzeugruckraum fiir den Fahr- 
zeugfuhrer erkennbar zu machen. Bei Personenkraftwa- 
gen haben sich solche Systeme jedoch aufgrund des 30 
durch die Kontur der Fahrzeugkarosserie beschrankten 
Blickwinkels solcher Systeme bzw. wegen der dadurch 
nur beschrankten Nahe von zu erkennenden Zielobjek- 
ten nicht bewahrt. 

Nun ware jedoch gerade bei Personenkraftfahrzeu- 35 
gen der Einsatz von Kameras wiinschenswert, weii der 
immer knapper werdende Parkraum oft zentimeterge- 
naues Fahren erfordert, die unubersichtlicher werden- 
den Heckpartien der Fahrzeuge dies jedoch erschwe- 
ren. Die Heckgeometrie ublicher Personenkraftwagen 40 
macht jedoch extreme Weitwinkelobjektive erforder- 
lich, die dem Fahrzeugfuhrer ein kaum noch interpre- 
tierbares Bild liefern. 

Es ist daher Aufgabe der Erfindung, eine Einrichtung 
zur Oberwachung des Ruck- bzw. Frontraumes eines 45 
einparkenden Kraftfahrzeugs zu schaffen, welche dem 
Fahrzeugfuhrer eine ubersichtliche und leicht interpre- 
tierbare Darstellung des Fahrzeugruckraumes und sei- 
ner Begrenzungsrander bzw. Hindernisse liefert. 

Diese Aufgabe wird durch eine gattungsgemaBe Ein- 50 
richtung gelost, die eine Video-Kamera und Mittel zu 
ihrem Verschwenken (Neigen und Schwenken) in Ab- 
hangigkeit von elektrischen Ansteuersignalen aufweist, 
wobei die Kamera vom Typ mit objektbezogener Bild- 
scharfesteuerung ihrer Optik ist, wobei diese Scharfe- 55 
steuerung uber den gesamten erfaBten Bildwinkel wirk- 
sam ist. Die Einrichtung umfaBt des weiteren eine Bild- 
verarbeitung, welche das aufgeriommene Bild in Felder 
oder Quadranten und/oder einen Randbereich auBer- 
halb und einen Zentralbereich innerhalb eines Hilfsrah- 60 
mens unterteilt und die momentane Position des Schar- 
femeBfeldes in Bezug auf wenigstens ein Feld bzw. ei- 
nen Quadranten und/oder auf besagten Hilfsrahmen zu 
diskriminieren vermag und in Abhangigkeit von einer 
Tendenz, daB das ScharfemeBfeld das ursprungliche 65 
Feld bzw. den ursprunglichen Quadranten verlaBt, ein 
vorbestimmtes Feld bzw. einen vorbestimmten Qua- 
dranten nicht erreicht und/oder vom Zentralbereich aus 



besagten Hilfsrahmen in den Randbereich hinein Ober- 
schreitet die vorgenannten Ansteuersignale fur die Ver- 
schwenkmittel erzeugt nach der MaBgabe, daB die Ver- 
schwenkung der Kamera der auslosenden Tendenz ent- 
gegenwirkt bzw. diese aufhebt bzw. beseitigt. 

Die Erfindung macht sich zunutze, daB modernen Vi- 
deokameras, die zunehmend per "Fuzzy Logic" gesteu- 
ert werden, ein einmai erkanntes Objekt scharfemaBig 
mit dem Autofokus (AF) uber das gesamte Sucherfeld 
bzw. den gesamten Bildwinkel verfolgen kdnnen, wo- 
durch das Entfernungs- bzw. ScharfemeBfeld mit dem 
Objekt mitwandert, d. h. bei dessen Annaherung oder 
Entfernung quasi mitgeschleppt wird. Die Scharfeein- 
stellung ist insofern nicht mehr sucherfeld-, sondern ob- 
jektbezogen. 

ErfindungsgemaB wird diese Eigenschaft zu einer 
elektronischen Nachfuhrung des Blickwinkels einer sol- 
chen zur Ruck- bzw. Frontraumuberwachung einge- 
setzten Video-Kamera ausgenutzt, wodurch ein die 
nick- bzw. frontseitige Eintauchtiefe des Fahrzeugs be- 
grenzender Gegenstand bis zur Beriihrung beispiels- 
weise der StoBstange eingesehen und der verbleibende 
Abstand bis zu seinem Verschwinden sehr gut eingese- 
hen bzw. beurteiit werden kann. ^ 
Dabei weist die erfindungsgemaBe Einrichtung insge ~ 
samt den Vorteil auf, daB sehr kompakt bauende Kame- 
raobjektive eingesetzt werden kdnnen, mangels Erfor- 
dernis eines Ausfahrens der Kamera zwecks Realisie- 
rung eines ausreichenden Blickwinkels die Montage der 
Kamera somit innerhalb der Fahrzeug-Kontur moglich 
ist, dem Fahrer die Bildinterpretation durch die Konzen- 
tration des Bildausschnittes auf das wesentliche Hinder- 
nis erleichtert wird, und eine aufwendige Bildverarbei- 
tung und Bildaufbereitung, wie bei Extremweitwinke- 
loptiken unverzichtbar, entfallen kann. 

ErfindungsgemaB vorteilhafte Weiterbildungen sind 
nach Lehre der abhangigen Anspruche 2 bis 10 moglich. 

Demnach kann das hauptanspruchlich "passive" Sy- 
stem mit objektbezogen gefuhrter Video-Kamera we- 
nigstens durch ein zusatzliches "aktives" System, bei- 
spielsweise ein Ultraschall- oder Infrarot- oder Lasersy- 
stem unterstutzt werden, indem ein solches zusatzliches 
System entweder in Situationen, in denen das passive 
System Funktionseinschrankungen unterliegt, redun- 
dant wirkt, oder indem Signale wenigstens eines solchen 
Systems die kameraseitige Hinderniserkennung bei z. B.M 
der Ruckraumiiberwachung aktiv unterstiitzen. 

Dies erweist sich als vorteilhaft bei z. B. nur gering 
strukturierten Hindernissen, bei denen auch eine Auto- 
fokus-Steuerung einer Video-Kamera durch Fuzzy Lo- 
gic versagt oder allein eine zu groBe EntschluBzeitver- 
zogerung lieferte. 

Anders als bei herkommlichen aktiven Ultraschall- 
bzw. LichtmeBsystemen kann wenigstens ein derartiges 
zusatzliches System hier primar also nicht zur Warnung 
bzw. Alarmgabe, sondern zur Beeinflussung bzw. Unter- 
stiitzung des Fang- und Objektfolgeverhaltens der elek- 
tronischen Autofokus-Funktion einer Video-Kamera 
herangezogen werden. Durch die Verbindung des passi- 
ven Systems mit wenigstens einem der vorgenannten 
aktiven Systeme in einer Einrichtung werden also die 
jeweiligen Schwachen der betreffenden Einzelsysteme 
jedenfalls uberbruckt. 

Insgesamt raumt die Erfindung wesentliche Hinder- 
nisse, die dem Einsatz von Video-Kameras insbesondere 
bei der Ruckraumuberwachung bei Personenkraftfahr- 
zeugen bislang im Wege standen, aus. Es versteht sich 
von selbst, daB die Einsatzmoglichkeit der erfindungsge- 
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maBen Einrichtung nicht auf den RUckraum ernes Fahr- 
zeugs beschrankt ist; gleichwohl kann erne entsprechen- 
de Einrichtung auch zur Oberwachung des Frontraumes 
eines Fahrzeugs vorgesehen und eingesetzt werden. 

Ein Ausfuhrungsbeispiel der erfindungsgemaBen Ein- 5 
richtung ist in der Zeichnung dargestellt und wird nach- 
folgend erlautert. Es zeigen 

Fig. 1 eine schematische Sehenansicht der Einrich- 
tung, welche in einem Fahrzeug vorgesehen ist, sowie 
zwei beispielhafte, beim Ruckwartseinparken relevante 10 
Hindernisse; 

Fig. 2 eine schematische Draufsicht auf die um wenig- 
stens ein aktives System und entsprechende Sensoren 
erweiterte Einrichtung, welche in einem 
Fahrzeug eingebaut ist, sowie zwei beispielhafte, beim 15 
Ruckwartseinparken relevante Hindernisse ; 

Fig. 3a, 3b zwei schematische Darstellungen der dem 
Fahrzeugfuhrer auf einem Bildschirm sich darbietenden 
Situationsdarstellungen wahrend des Ruckwartsfah- 
rens, die einem groBeren Abstand a und emem kleineren 20 
Abstand b der StoBstange vom nachstliegenden Hinder- 
nis entsprechen. . 

GemaB Fig. I umfaBt die erfindungsgemaBe Einrich- 
tung beispielhaft eine im Heck 12 eines Fahrzeugs 10 
ein^ebaute Video-Kamera 11, die mit einem Autofocus- 25 
MeBsystem ausgestattet ist und die uber eine Verbm- 
dungsleitung 14 mit einem Sicht- und Kontrollgerat 15 
im Einsehbereich des Fahrzeugfuhrers in Verbindung 
stent. Dabei ist die Kamera 11 durch figurhch nicht dar- 
gestellte Mittel elektronisch gesteuert verschwenkbar 30 
(d h neig- und schwenkbar) urn. den in der Draufsicht 
cemaB Fig. 2 veranschaulichten Winkei 6. Das Sicht- 
und Kontrollgerat 15 besitzt einen Bildschirm 15.1 zur 
fahrerseitigen Darstellung des aktuellen Kamerabildes 
bzw. Blickfeldes. j , 35 

Ersichtlich ist ferner die StoBstange 13 und des weite- 
ren ein mit F gekennzeichnetes Fernhinderms 16 bzw. 
16' und ein mit N bezeichnetes Nahhindernis, letzteres 
gekennzeichnet mit 17 im Zustand A noch groBerer 
Entfernung a von der Ruckfront bzw. StoBstange 13 des 40 
Fahrzeugs 10 und gekennzeichnet mit 17' im Zustand B 
geringerer Entfernung b von der Ruckfront bzw. StoB- 
stange 13 des Fahrzeugs 10. Die Kennzeichen 16 und 16 
entsprechen analog den beiden Zustanden A und B Au- 
Berdem sind die Begrenzungsstrahlen 20.A und 20.B der 45 
jeweiligen : Blickwinkel der Kamera 11 in den beiden 
(stationaren) Zustanden A und B ersichtlich. 

Fig. 2 zeigt die Konfiguration gemaB Fig. 1 in der 
Draufsicht Uber die aus Fig. 1 bekannten Eiemente hm- 
ausgehend sind hier noch der Bildwinkel a, der Scanwin- 50 
kelBundderSchwenkwinkelS ={p - a}.sowie zusatzli- 
che Sensoren 21.1 und 21.2 in den beiden Endbereichen 
der StoBstange 13 wenigstens eines aktiven ultraschall- 
oder lichtSasierten MeBsystems dargestellt. Dessen Si- 
gnalverarbeitung bzw. -auswertung kann m emem be- 55 
sonderen Modul 22 untergebracht sein, in welchem auch 
die fur die Ansteuerung der kameraseitigen Ver- 
schwenkefnrichtung erforderliche Elektronik unterge- 
bracht sein kann. Ein solches Modul 22 kann direkt nut 
der Kamera oder dem Sicht- und Kontrollgerat 15 oder 6 o 
' durch Verbindung mit der Leitung 14 auch mit beiden 
verbunden sein. Auch hier sind die Begrenzungsstrahlen 
20. A und 20.B der jeweiligen Blickwinkel der Kamera 11 
in-den beiden (stationaren) Zustanden A und B ersicht- 
lich 65 

In Fig. 3a ist auf dem Bildschirm 15.1 ein Hilfsrahmen 
18 beispfelsweise mit Feld- oder Quadrantenemteilung 
18.1 erkennbar. Des weiteren sind die Objekte 16 und 



17, wie sie die Kamera im Zustand A, d. 
groBeren Abstand a der StoBstange 13 vom^ 
1 7 sieht, dargestellt ~ 

Es befinden sich hierbei also noch beide Ob. 
und 17 innerhalb des durch die Begrenzungss 
20.A symbolisierten Bildwinkels der Kamera 11. X 
dem befindet sich das nahergelegene Objekt 17 h 
halb des aktuellen ScharfemeBfeldes 19, ist also der 
Biidscharfe aktuell steuernde und das MeBfeld 19 in* 
weit mitschleppende Bildinhaltsteil. Es ist veranschaL 
licht, daB im Zustand A die Kamera 1 1 im wesentlicher. 
noch den gesamten Ruckraum und somit alle Hindernis- 
se erfaBt, mit denen das Fahrzeug kollidierend konnte. 

Die Darstellung auf dem Bildschirm 15.1 gemaB der 
Fig. 3b entspricht dem Zustand B bei schon erheblich 
geringerem Abstand b der StoBstange 13 vom naherge- 
legenen Objekt, das hier entsprechend den Fig. 1 und 2 
mit 17' gekennzeichnet ist; das Blickfeld entspricht da- 
bei dem Bildfeldwinkel zwischen den Begrenzungs- 
strahlen 20.B in den Fig. 1 und 2. 

Wahrend das Objekt 17' also immer noch im mitge- 
schleppten MeBfeld 19 im Zentralbereich 15.Z des Bild- 
schirms 15.1 sich befindet, ist das - bereits im Zustand 
A d. h. schon aus groBerer Entfernung a im Zentralbe- 
reich 15.Z nicht dominante - Fernobjekt 16 aus dem 
ursprunglichen Feld oder Quadranten 18.1 uber den 
Hilfsrahmen 18 und den Randbereich 15.R. des Bild- 
schirms hinaus aus dem (inzwischen bereits ver- 
schwenkten) Blickfeld der Kamera 11 verschwunden 
und in letzteres - infolge der Verschwenkung der Ka- 
mera 11 _ statt dessen ein Teil der Heckkontur des 
Fahrzeugs geruckt, namlich die StoBstange 13. 

Durch die so moglich gewordene Einsicht des immer 
geringer werdenden Abstandes b kann das Fahrzeug 
also zentimetergenau gefahren werden z. B. bis die 
StoBstange 13 das Nahobjekt 17' beruhrt. Es 1st nach- 
vollziehbar, daB sich dabei der Bildwinkel der Kamera 
sich nicht wesentlich andern muB, so daB kein aufwendi- 
ges, langbauendes bzw. teures Objektiv erforderhch 1st. 

Figurlich nicht weiter ausgefuhrt ist eine behebig rea- 
lisierte Bildverarbeitung, die entweder vollstandig in der 
Kamera 11' vollstandig im Sicht- und Kontrollgerat 15, 
auf die Kamera 11 und das Sicht- und Kontrollgerat 15 
verteilt oder auch uberwiegend innerhalb der MeBein- 
heit 22 untergebracht bzw. implementiert sein kann. 

Fur die Erfindung wesentlich ist nur, daB besagte Bild- 
verarbeitung als Bestandteil der Einrichtung in der Lage 
ist, eine Veriagerung des objektbezogenen ScharfemeB- 
feldes 19 in der Bildebene zu erkennen und in wenig- 
stens ein Verschwenksignal auszuwerten, welches — als 
Ansteuersignal den Mitteln zum Verschwenken der Ka- 
mera zugefiihrt — eine Verschwenkung der Kamera 
bewirkt in der Weise, daB das ScharfemeBfeld 19 wahl- 
weise einen ursprunglichen Erfassungsquadranten nicht 
verlaBt, wenigstens einen vorbestimmten Erfassungs- 
quadranten erreicht und ausfullt und/oder — so weit 
moglich - vom Zentralbereich des Bildfeldes nicht uber 
den Hilfsrahmen 18 hinaus in den Randbereich des Bild- 
feldes, d. h. aus dem Blickwinkel der Kamera wandert 

Die bildverarbeitungsgestutzte Kooperation der Ka- 
mera 11 mit dem Sicht- urid Kontrollgerat 15 - optio- 
nal auch in Abhangigkeit yon Signalen, welche von zu- 
satzlichen abstandserfassenden Sensoren 21.1 und 21.2 
an wenigstens ein zusatzliches schall- oder lichtbasiertes 
MeBsystem 22 abgegeben werden wie weiter unten aus- 
gefiihrt — ist folgende. 

Bei Erreichen eines kritischen Abstandes zu emem 
Hindernis sucht die Bildverarbeitung durch einen Scan- 
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Zyklus unter Verschwenken der Kamera um den 
Schwenkwinkel 5 = (p - a) [mit p = Scanwinkel, a = 
Bildwinkel] zunachst im gesamten Erfassungsbereicn 
der Kamera (Bildfeld + Schwenk) das fur eine weitere 
Annaherung nachste und insoweit kritische Hindernis 
17. Einmal erkannt, stellt das Autofocus-MeBsystem der 
Kamera 11 deren Optik auf das entsprechende nachst- 
liegende Hindernis 17 ein. . 

Ab diesem Zeitpunkt ist das Nahhindernis 17 domi- 
nant, d. h., die Autofocus-Steuerung der Kamera in Ver- 
bindung mit der vorgenannten Bildverarbeitung be- 
wirkt das Mitschleppen des auf das dommante Object 
gefallenen MeBfeldes 19 unabhangig von weiteren Rela- 
tivbewegungen zwischen Kamera 11 und Nahhindernis 
17. Die Bildverarbeitung sorgt also msgesamt dafur, dab 
nicht nur beziiglich einer im MeBfeld 19 einmal »dentifi- 
zierten Kontur der Scharfebereich entsprechend der 
Entfernung bzw. Bewegung des Fahrzeugs relativ zum 
Nahhindernis 17, 17' in der Raumtiefe verlagert wird. 
sondern daB die Kamera zusatzhch noch so ver- 
schwenkt wird, daB das ScharfemeBfeld 19 unabhangig 
von seiner ggfs. auch wandernden Position auf dem 
Bildschirm nicht uber dessen Rand hinaus und insoweit 
auch das interessierende Hindernis nicht aus dem Sicnt- 
feld des Fahrzeugfuhrers verschwinden kann. 

Wahrend dieses Schleppvorganges kann der sich ent- 
sprechend verandernde Abstand a, b zwischen der Stoli- 
stange 13 und dem Nahhindernis 17, 17' durch geeignete 
Mittel laufend gemessen und in den Bildschirm 15.1 nut 
eingeblendet werden. Hierzu eignen sich separate oder 
von der Einrichtung erwahntermaBen als zusatzliche 
Mittel ohnehin umfaBte Schall- und/oder LichtmeBmit- 
tel 

Fur eine hohe MeBgenauigkeit und eine komfortable 
AbbildungsgroBe praktisch vorkommender Hindernisse 35 
und eine leichte Beurteilbarkeit der dargestellten Ab- 
standsrelationen erweist sich ein Kameraobjektiv als 
zweckmaBig, das nicht allzu kurzbrennweitig 1st. Weil 
der mit einem solchen erreichbare Bildwinkel nicht aus- 
reicht, um aus einer Grundstellung der Kamera 11 _ her- 
aus z. B. auch das ganze Fahrzeugheck mit abzubilden, 
sorgt die Bildverarbeitung dafur, daB dann, wenn bei 
weiterer Annaherung das Nahhindernis 17' zum Bild- 
f eldrand wandert und aus dem dargestellten Bhckfeld zu 
entschwinden droht, die Kamera so nachgeschwenkt 45 
wird, daB das Nahobjekt das wiedergegebene Bhckfeld 
der Kamera nur dadurch verlassen kann, daB das Blick- 
feld durch die Heck- bzw. Frontkontur des Fahrzeugs 
begrenzt wird. . . e t 

Das dem Fahrzeugfiihrer auf dem Bildschirm 15.1 50 
dargebotene Bild zeigt also das Hindernis bei uberhaupt 
geringstmoglichem Abstand b gemessen m Langsrich- 
tung zum Fahrzeug am SchluB immer in Relation zu der 
irgendwo am Rande des Bildschirmes auftauchenden 
Fahrzeugkontur, gemaB Fig. 3b beispielsweise in Rela- 55 
tion zur StoBstange 13. \. „„ A ^ 

Sollte sich z. B. bei der ruckwartigen Annaherung des 
Fahrzeugs 10 das Hindernis 16 oder 17' aus dem Bhck- 
feld der Kamera 11 entfernen (namlich nach vorne am 
Fahrzeug vorbei), wird es als nicht kollisionsgefahrhch 6 o 
erkannt und die Bildverarbeitung sucht sich mittels ei- 
nes neuen Scan-Vorgangs das nachste in Frage kom- 

mende Hindernis. , . 

Es kann iedoch vorkommen, daB zwar ein vorhande- 
nes Hindernis als kritisch erkannt und verfolgt wird 65 
zwischenzeitlich aber ein noch naheres und msoweit 
noch relevanteres Hindernis aufgetaucht 1st, das dann 
mangels scharfer Abbildbarkeit (auBerhalb des vom 



schon vorhandenen Hindernis nachgeschleppten MeB- 
feldes 19) nicht erfaBbar ist 

Um dem vorzubeugen, wird der erwahnte Scan-\cr- 
gang in zeitlichen Mindestabstanden wiederholt, u_u, 
zwar mit- einer solchen Schnelle, daB der Fahrzeugr^- 
rer beim Heranfahren an das Hindernis nicht gestc;. t 
wird. Es ist dabei nur wesentlich, daB der Fahrzeugr_c- 
rer entsprechend der Fahrtrichtung des Fahrzeugs r^s 
fur ihn wichtige Hindernis jedenfalls prasentiert 
kommt. _ 

Im Rahmen der Erfindung liegt ferner, daB die _^=- 
richtung anstelle von Mitteln oder zusatzhch zu Mu.;a 
zur Auslosung und Bewirkung des besagten Scan-^ z>r- 
gangs noch eine unabhangige Einheit 22 zur Erfasr-Tg 
des jeweils nachstliegenden Hindernisses mit umfaB-. z.3 
kann sich dabei z. B. um einen Laser-Scanner mit r-s- 
wegtem Strahl oder ein auf CCD-Bilderfassungsele- an- 
te als Sensoren 21.1 und 21.2 gestutztes System hanciin. 
Jedenfalls konnen diese Mittel wenigstens mit dem risi- 
rerseitigen Sicht- und Kontrollgerat 15 in Verbinc^.g 
stehen, so daB auch Erfassungsergebnisse solcher _a- 
satzlichen Abtastmittel z. B. auch eingeblendet in r:e 
laufende Bildubertragung auf dem Bildschirm 15.1 zes 
Sicht- und Kontrollgerates 15 darstellbar sind 

Im Rahmen der Erfindung liegt ferner, daB die zu^tz- 
lichen Mittel mit der Bildverarbeitung in der v. e:se 
wirkverbunden sind und letztere so ausgebildet is-_ _a!3 
sie Daten uber die relevante Lage eines Hindernisses :rn 
Bildfeld des Erfassungsraums der zusatzhchen el 
ableiten und wenigstens zur Schwenkvoreinstellur. r aer 
Video-Kamera zwecks Sofortzentrierung deren ic:~ar- 
femeBfeldes an die Verschwenkmittel der Kamera --.oer- 
tragen kann, um so eine schnellstmoglich scharfe A r oil- 

dung des kritischen Hindernisses zu erlangen. 

ErfindungsgemaB iiberwacht ein solches Zusa_-.o- 
dul standig den gesamten Raum hinter oder vor 5~em 
entsprechend ausgeriisteten Fahrzeug, urn somii .a _ .au- 
chende Hindernisse kontinuierlich zu erfassen. fcs - eist 
hierzu Mittel auf, welche zum Zwecke der Schwe._cein- 
stellung der Kamera 11 im Falle der (weitwin^en) 
Erfassung eines relevanten Hindernisses desser. .-osi- 
tion innerhalb des Gesamtblickfeldes besagter _r.ab- 
hangiger Erfassungseinheit an das Sicht- und Kc_ ~oll- 
gerat 15 oder unmittelbar an die Kamera 11 bzw. _ e mit 
dieser verbundenen Verschwenkmittel ubertrage- son- 
nen, so daB der Blickwinkel der Kamera 11 somi- __mer 
auf das relevanteste Hindernis voreingestellt b. - hin- 

ge Da S bei nufgering strukturierten Hindernissen = .e Au- 
tofokus-Funktion verlangsamt ist oder ganzhch % eirsagt. 
kann die Einrichtung alternativ dazu auch ein «atjg- 
ches Ultraschall- oder Infrarot-LichtmeBsystem -^fas- 
sen, welches den Raum hinter oder vor dem Fir_-zeug 
permanent iiberwacht. . 

Ein solches System als Bestandteil der fiiMXUOg 
kann dabei sowohl redundant betrieben werden u ajj 
als mit der Kamera 11 und dem Sicht- und Kontrc.^erat 
15 kooperierendes System wirken, das fur letttsr* «ne 
analoge Funktion der Hindernisauswahl zur Vorposino 
nierung der Kamera llleistet. _^., a0 b- 
Zwecks Optimierung der Brennweite des Ka^raoo 
jektivs erwies es sich als zweckmaBig. fur die * 
einen Schwenk- und Neigewmkel von bis zu ca. J" 
der Neutrallage vorzusehen Be. einem -f^n 
Schwenkwinkel ist die Kamera 11 bzw. deren Oo)W 
noch uberwiegend innerhalb der Kontur des 
ges 10 unterbringbar, so daB ein guter Schutz ec=>e g ru ' 
Beren Aufwand realisierbar ist. 
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Patentanspriiche 



1. Einrichtung zur Oberwachung des Ruck- bzw. 
Frontraumes eines einparkenden Kraftfahrzeugs, 
mit einer im Heck bzw. in der Front des Fahrzeugs 5 
eingebauten Video-Kamera und mit einem mit die- 
ser in Verbindung stehenden Sicht- und Kontroli- 
gerat im Blickfeld des Fahrzeugfiihrers, letztwel- 
ches mit einem Bildschirm ausgestattet ist, dadurch 
gekennzeichnet, 10 

— daB die Video-Kamera (1 1) mit Mitteln zu 
ihrem Verschwenken (Schwenken und Nei- 
gen) in Abhangigkeit von elektrischen Ansteu- 
ersignalen ausgestattet und vom Typ mit ob- 
jektbezogener Bildscharfesteuerung ihrer Op- 15 
tik ist, wobei diese Scharfesteuerung uber den 
gesamten erfaBten Bildwinkel wirksam ist, so 
daB ein entsprechendes ScharfemeBfeld einem 
einmal erfaBten Objekt uber den gesamten 
Bildschirm hinweg zu folgen vermag, und daB 20 
die Einrichtung weiter umfaBt: 

— eine Bildverarbeitung, welche das aufge- 
nommene Bild in Felder oder Quadranten 
(18.1) und/oder einen Randbereich (15.R) au- 
Berhalb und einen Zentralbereich (15.Z) inner- 25 
halb eines Hilfsrahmens (18) unterteilt und die 
momentane Position des ScharfemeBfeldes 
(19) in Bezug auf wenigstens eines/n der Fel- 
der bzw. Quadranten und/oder auf besagten 
Hiifsrahmen (18) zu diskriminieren vermag 30 
und in Abhangigkeit von einer Tendenz, daB 
das ScharfemeBfeld (19) das/den urspriingli- 
che/n Feld/Quadranten verlaBt, ein vorbe- 
stimmtes Feld bzw. einen vorbestimmten Qua- 
dranten nicht erreicht und/oder vom Zentral- 35 
bereich (15.Z) aus uber besagten Hiifsrahmen 
(18) hinaus in den Randbereich (15.R) des Bild- 
feldes wandert, die vorgenannten Ansteuersi- 
gnale fur die Verschwenkmittel erzeugt nach 
der MaBgabe, daB die dadurch bewirkte Ver- 40 
schwenkung der Kamera der auslosenden 
Tendenz entgegenwirkt oder diese aufhebt 
bzw. beseitigt. 

2. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, 45 

— daB die Scharfsteuerung des Objektivs der 
Video-Kamera mit Hilfe einer Fuzzy-Logic er- 
folgt. 

3. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, 50 

— daB die Bildverarbeitung so ausgebildet ist, 
daB sie vor dem Erfassen eines nachstliegen- 
den Hindernisses (17, 17') und/oder nach dem 
Verlieren eines scharfedominanten Nahhin- 
dernisses (17') wenigstens eine den Ver- 55 
schwenkwinkel 5 der Video-Kamera vol! uber- 
streichende Abtastverschwenkung der Kame- 
ra (11) zur Erfassung des insgesamt mdglichen 
Blickfeldes (p) auslost. 

4. Einrichtung nach Anspruch 3, dadurch gekenn- eo 
zeichnet, 

— daB die Bildverarbeitung des weiteren so 
ausgebildet ist, daB sie auch im Verlaufe der 
Verfolgung eines scharfedominanten Nahhin- 
dernisses (17') einen entsprechenden Abtast- 65 
Iauf zwecks Erfassung neu auftretender Hin- 
dernisse zyklisch mit hoher Geschwindigkeit 
vornehmen kann. 



5. Einrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

— daB Mittel vorhanden sind, um das jeweils 
letzte Bild elektronisch zu speichern, und daB 
das wahrend des zyklischen Verschwenkens 
(Abtastlauf) der Kamera aufgenommene Bild 
so lange ausgeblendet und statt dessen das vor 
dem Abtastlauf zuletzt dargestellte und ge- 
speicherte Bild zusammen mit einer hinzuge- 
fugten Warnmarkierung auf dem Bildschirm 
darstellbar ist, und daB eine sofortige Einblen- 
dung des Bildschirmbildes vom aktuell in Aus- 
fiihrung begriffenen zyklischen Abtastlauf er- 
folgt, wenn die Bildverarbeitung dabei ein kri- 
tischeres als das schon aktuell in Verfolgung 
begriffene Nahhindernis erkennt. 

6. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

— daB sie ferner zusatzliche aktive schall- und/ 
oder lichtgestiitzte Mittel (22) und damit ko- 
operierende Sensoren (21.1, 21.2) zur Erfas- 
sung eines jeweils nachstliegenden Hindernis- 
ses (17, 17') umfaBt. 

7. Einrichtung nach Anspruch 6 : dadurch gekenn- 
zeichnet, 

— daB die zusatzlichen Mittel (22; 21.1, 21.2) 
wenigstens mit dem fahrerseitigen Sicht- und 
Kontroligerat (15) in Verbindung (14) stehen 
und daB auch Erfassungsergebnis.se der zu- 
satzlichen Mittel auf dem Bildschirm (15.1) des 
Sicht- und Kontroligerates darstellbar sind. 

8. Einrichtung nach Anspruch 6, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

— daB die zusatzlichen Mittel mit der Bildver- 
arbeitung wirkverbunden sind und letztere so 
ausgebildet ist, daB sie Daten eines relevanten 
Hindernisses uber deren relative Lage im Bild- 
feld des Erfassungsraums der zusatzlichen 
Mittel ableiten und wenigstens zur Schwenk- 
voreinstellung der Video-Kamera zwecks So- 

. fortzentrierung deren ScharfemeBfeldes an die 
Verschwenkmittel der Kamera ubertragen 
kann. 

9. Einrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

— daB sie zusatzlich Laser-Abtastmittel (21.1, 
21.2, 22) mit bewegtem Strahl zur Erfassung 
eines jeweils nachstliegenden Hindernisses (17, 
17') umfaBt. 

10. Einrichtung nach Anspruch 9, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

— daB die Laser-Abtastmittel wenigstens mit 
dem fahrerseitigen Sicht- und Kontroligerat in 
Verbindung stehen und daB Erfassungsergeb- 
nisse dieser Abtastmittel ebenfalls auf dem 
Bildschirm des Sicht- und Kontroligerates dar- 
stellbar sind. 

11. Einrichtung nach einem der vorhergehenden 
Anspruche, dadurch gekennzeichnet, 

— daB Mittel vorhanden sind, die es erlauben, 
daB wahrend der laufenden Erfassung und 
Darstellung der Abstandssituation zum aktuell 
nachstgelegenen Hindernis (17, 17') die Entfer- 
nung des Fahrzeugs von letzterem gemessen 
und auf dem Bildschirm mit angezeigt wird. 

12. Einrichtung nach Anspruch 1 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

— daB es sich dabei um Schall- und/oder Licht- 
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